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10 La presente invention concerne un proced6 et un dispositif de security 
specifiquement con9ue pour des vehicules deux roues et similaires tels que, 
par exemple, des motos, motoneige, scooters des mers, quads, tricycles etc 

D'une facon generate, on sait qu'il a deja et6 propose de nombreuses^solutions 
15 en vue d'assurer la securite des vehicules, en particulier contre le vol4 

•X 

Ainsi, les vehicules automobiles sont firequemment equipes de dispositif de 
securit6 permettant de declencher une alarme et/ou de couper le contact 
general d'alimentation en courant 61ectrique de la voiture a la suite de la 
20 d6tection d'un ou plusieurs parametres rev61ateurs d'une effraction et/ou du vol 
de la voiture. 

Habituellement, ces dispositifs de s6curite fonctionnent uniquement lorsque le 
vehicule est a rarrat. lis font intervenir des systemes complexes de detection 
25 specifiques de ces vehicules (detection de presence de personnes a bord du 
vehicule) qui ne sont pas utilisables sur des vehicules deux roues ou 
analogue). 

Par ailleurs, on a egalement propose des systemes utilisant le reseau 
30 telephonique cellulaire pour transmettre a distance, depuis un poste 
telephonique classique, a destination d'un recepteur t61ephonique loge dans le 



vehicule, un message provoquant FairSt de la voiture avec emission eventuelle 
de signaux d f alarme sonore et/ou lumineux. Cette solution permet, en outre, 
d'obtenir grace au r£seau cellulaire des informations pennettant de localiser 
approximativement le v6hicule. 

5 

II existe, en outre, des systemes embarquables a bord d'un vehicule qui 
permettent de determiner, par exemple, par un systeme GPS (Global 
Positioning System) la position du vehicule et de transmettre a distance cette 
information a destination du propri6taire ou a un centre de surveillance, par 
10 exemple par Tintermediaire du r6seau GSM. Le proprietaire ou le centre de 
surveillance peut alors verifier que le vehicule se trouve bien dans une zone 
autorisee. Dans le cas contraire, une alarme est declench6e et des moyens 
peuvent etre mis en ceuvre pour reprendre possession du vehicule grace aux 
informations fournies par le GPS. 

15 

II s'avere que ces dispositifs ne conviennent pas bien pour des vehicules deux 
roues ou similiaire qui ne comprennent pas d'habitacle et dont les differents 
organes sont facilement accessibles et peuvent 6tre aisement neutralises par 
des voleurs experiment6s. 

20 

Cest la raison pour laquelle on a done propose des systemes d'alarme 
specifiquement con?us pour les vehicules qui comprennent generalement des 
acc616rometres et/ou des d6tecteurs d'inclinaison associ6s k un circuit qui 
declenche une alarme lorsqtfune personne non habilit^e d6place le vehicule de 
25 la position ou il avait ete laisse en stationnement par le proprietaire, 

Ces systemes s ! av&rent insuffisamment efficaces et ne dissuadent pas les 
voleurs qui, pour les raisons prec^demment evoqu6es 5 parviennent soit k les 
neutralise^ soit a effectuer le vol du vehicule alors que le vehicule est en etat 
30 de marche et qu'aucun systeme antivol n ! est actif (vol k la tire). Un mode de 
vol de deux roues fr6quent consiste a emporter le vehicule deux roues dans un 
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v6hicule de transport en faisant fi du signal d'alarme qui a ete declenche ou en 
le neutralisant 

En outre, ces dispositifs de securite ne permettent pas de detecter les accidents 
5 susceptibles de survenir, et de prevenir les secours (ou un centre de 
surveillance), dans le cas ou l'accident a de graves consequences pour le 
conducteur et/ou son passager et/ou occasionne des degats materiels. 

L'invention a done plus particulierement pour but de supprimer ces 
10 inconvenients. 

Elle propose, a cet effet, un procede comprenant les etapes suivantes : 

- la d6tection d'une pluralite de parametres concernant respectivement 
15 l'identification du vehicule et/ou de son proprietaire, le fonctionnement 

du vehicule (marche/arret), la position du vehicule (verticale/inclinee),-? 
les deplacements du vehicule (stationnement/roulement), la localisations 
geographique, la pr6sence du conducteur sur le vehicule, 

- la determination de l'etat du systeme en fonction de la nature des 
20 parametres detectes, grace a une table de correspondance et/ou une 

logique preprogramm6e , 

- lors du passage a au moins Tun des 6tats du systeme, l'elaboration d'un 
message incluant des donnees d'identirication du vehicule, de sa 
position ainsi que des donn6es correspondant a l'etat du systeme, 

25 l'etablissement d*une connexion tel6phonique avec un correspondant 

situe a distance par exemple un centre de supervision et la transmission 
du message audit/correspondant. 

Bien entendu, dans le cas ou lors dudit passage le systeme ne parviendrait pas 
30 a etablir la communication, le systeme effectuera une succession de tentatives 
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de connexion jusqu'& ce que la connexion s'etablisse et que la transmission du 
message soit effectuee. 

Cette caracteristique est destinee a prendre en compte le cas ou, au moment 
5 dudit passage, le v6hicule se trouve isole du monde exterieur, par exemple a 
rinterieur dHin vehicule de transport, d'un batiment, dans un parking souterrain 
ou toute zone et/ou situation hors champ de couverture. 

Bien entendu, le dispositif pour la mise en oeuvre du proc6d6 selon l'invention 
10 sera de preference, mais non necessairement, log6 dans un boitier con$u de 
maniere a etre facilement installe et dissimule dans la partie interne du 
vehicule. Le systeme dantennes qui sert a Tetablissement des connexions 
telephoniques ou pour la localisation geographique devant rester invisible et 
oriente vers le ciel sans etre recouvert par une paroi metallique. Ce boitier 
15 devra de preference contenir r ensemble des moyens de detection de mani&re a 
eviter les cablages. 

Compte tenu du fait qu'il renferme necessairement un detecteur d'inclinaison, 
ce boitier devra etre fixe dans une position bien precise (sauf si ce detecteur 
20 d'inclinaison est orientable). En variante, ce d6tecteur d'inclinaison pourra etre 
externalise de maniere a/ou faciliter le r6glage. 

Le systeme devant fonctionner en permanence, meme en cas d'arret prolonge, 
doit done comprendre des moyens permettant d'optimiser sa consommation 
25 energetique (controle de Talimentation des circuits de manidre a n'alimenter a 
un instant donn6 que les circuits qui sont effectivement utilises - mode veille) 
etant entendu que Tautonomie du dispositif doit etre de plusieurs mois. 

De meme, le systeme devra etre congu de maniere a pouvoir r6sister a un 
30 certain niveau degression. En particulier, le boitier devra etre 6tudie pour 
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resister k l f ouverture (par exemple, usage d'outils specifiques pour Touviir), 
aux chocs m6caniques tels que des coups de marteau. 

Les connexions electriques devront etre congues, dans la mesure du possible, 
5 avec une s6curit6 positive (detection de coupure ou de court-circuit). 

Un mode d'execution de Tinvention sera d6crit ci-apres, a titre d'exemple non 
limitatif, avec reference aux dessins annexes dans lesquels : 

10 La figure 1 est un schema synoptique d'un dispositif de securite selon 

Tinvention ; 

La figure 2 est un organigramme illustrant le comportement du systeme 
lorsque le moteur de la moto est k TarrSt ; 

15 

La figure 3 est un organigramme illustrant le comportement du systeme 
lorsque le moteur de la moto est en marche. 

Dans Texemple represents sur la figure 1, le dispositif de securite est destin6 k 
20 6quiper un vehicule deux roues tel qu'une moto. 

II comprend, k l'interieur d'un boitier 1, une unit6 centrale de traitement UC 
(par exemple un microcontrSleur, microprocesseur, couplee a une centrale 
de localisation geographique CL par exemple de type GPS et a une unite de 
25 communication UT avec un reseau de t61ephonie cellulaire GSM pouvant 
communiquer avec un correspondant tel qu'un centre de surveillance CS, 

Cette unite centrale UC est, en outre, relive a une pluralite de detecteurs, a 
savoir : un detecteur de l'etat marche/arret M/A du moteur de la moto, un 
30 detecteur, par exemple un acc61erometre AC, permettant de detecter les 
deplacements de la moto, une centrale d'analyse de verticalitd (orientation) CV 




ainsi qu'un detecteur de charge et de variation de charge DC de la batterie BAi 
de la moto et, eventuellement, d'une batterie BA 2 (ou accumulateur) propre au 
dispositif. 

5 Elle est, en outre, reliee k une memoire Mi contenant des donnees 
^identification de la moto et k un dispositif de lecture k distance LD d'un 
transpondeur TR port6 par le conducteur de la moto et dans lequel se trouve 
memorise un identifiant de ce conducteur. 

10 Le dispositif pourra en outre comprendre un recepteur RC, accorde sur un 
emetteur monte dans un boitier de telecommande TC destine k equiper le 
proprietaire du vehicule, ce boJtier de telecommande comprenant des moyens 
de commande de deactivation de la fonction surveillance et des moyens de 
commande permettant de declencher une alarme "appel de secours" immediate 

1 5 quel que soit 1'etat du v6hicule ou du dispositif. 

Cette unit6 centrale UC est programmee de maniere a definir plusieurs etats 
predetermines du systeme, en fonction de T6tat des detecteurs M/A - AC - 
DC - CV : elle centralise les donnees provenant des detecteurs M/A - AC - 

20 DC/CV, les memorise, les traite et decide en cons6quence, gri.ce k une logique 
de traitement, de Tetat du systeme et de son comportement. Cette unit6 
centrale UC pourra assurer le r61e d'un centre de gestion et d'analyse qui 
assure les ^changes d'informations a Tinterieur du systeme. L'ensemble des 
informations echangees pourra etre d6crit et specifie dans un dictionnaire de 

25 messageries (base de donnees BD). 

L'unite centrale UC pourra etre, en outre, connectee a un circuit de synthase 
vocale comportant tine unite de memoire M 2 contenant des donnees 
numeriques correspondant k des phonemes et un encodeur de voix EV servant 
30 a g6nerer des messages audio transmissibles par l'unite de communication UT. 
Cette solution prdsente Tavantage de permettre a une personne disposant d'un 
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poste telephonique standard de recevoir des messages audio directement 
comprehensibles sans avoir a utiliser de decodeur. 

De meme, l'unit6 centrale UC pourra commander un avertisseur sonore AS, 
5 par exemple de type buzzer. 

Grace a ces dispositions, le dispositif de s6curite peut assurer les fonctions 
specifiques suivantes : 

10 - la d6tection de la marche normale de la moto (analyse de la tension 
batterie et/ou intensite de courant-vibrations-emission d'ondes 
electromagneiiques), 

- la detection de comportements suspects (mouvement, inclinaison, 

soulevement de la moto, ...), 
15 - localisation geographique de la position grace a la centrale de 
localisation CL, 

- transmission de l'alarme et de la position au centre de supervision CS, 

- la reconstitution du trajet a partir des donn6es inertielles fournies par le 
capteur acc61erometrique et/ou des donnees de localisation fournies par 

20 la centrale de localisation, 

- identification de la moto et de son proprietaire par le centre de 
supervision CS, 

- appel d'urgence vers le centre de supervision CS. 

25 Eventuellement, le dispositif pourra effectuer des actions de commande a 
partir de signaux de commande transmis par le centre de supervision CS. A cet 
effet, l'unite centrale UC pourra etre connectee a des organes de commande 
(coupure de contact (marche/arret du dispositif de securite), fermeture d'une 
electrovanne commandant l'alimentation en carburant de la moto, activation 

30 d'une sirene, . . .) par rintermediaire d'un interface de commande OC. 




D'une fa?on plus precise, le dispositif pourra combiner les informations 
delivrees par les detecteurs M/A - AC - CV - CL pour assurer en outre les 
fonctions suivantes : 

5 - la detection en marche de perte de verticalite prolongee qui constitue un 

signe potentiel d'accident, 

- la mise en service ou hors service du systeme par le centre de 
supervision CS, en fonction des informations contenues dans les 
messages transmis par Tunite de communication UT, par exemple dans 

10 le but de faciliter les interventions techniques, 

- la memorisation, a intervalle regulier de la position de la moto afin de 
transmettre ces donn6es au centre de supervision, 

- la cornmande a distance de sorties diverses (Klaxon, clignotant, 
alimentation, ..,), 

15 - la gestion du niveau de la batterie BA] afin d'envoyer un message 

d ! alerte lorsque ce niveau devient faible (action de maintenance par 
exemple). 

La detection des comportements suspects est basee sur plusieurs types de 
20 detection (deplacement/inclinaison, coupure d'alimentation), associSs k une 
localisation par la centrale de localisation CL et a une analyse de concordance. 

La detection des deplacements peut etre assur6e au moyen d'un detecteur AC 
comprenant par exemple un commutateur k contacts sensibles aux vibrations 

25 quelle que soit la position dans laquelle il se trouve. II genfere des impulsions 
(changement d f etat) a une frequence variable qui depend du niveau et de la 
frequence des vibrations ou des mouvements, Ce commutateur est conditionne 
(assocte k un circuit de conditionnement) afin de generer un signal de faible 
frequence (par exemple de Tordre de 0,2 a 1 Hz). Ce signal permet de r6veiller 

30 lhanite centrale UC grace k un circuit de r&veil R commandant Valimentation 
de Tunite centrale UC en vue de d6clencher une prealarme. 



En fait, l'ensemble detecteur/conditionneiir AC est le seul module qui est 
op6rationnel quel que soit T6tat du systeme et Tetat de la moto. II doit etre 
con?u de maniere a reduire au maximum sa consommation energetique. 

5 Le detecteur d'inclinaison CV consiste en un commutateur omnidirectionnel 
qui change d'etat de sortie des que Tangle d'inclinaison par rapport a 
l'horizontale d6passe un certain seuil (15, 30, 45 ou 60°). II est conditionne et 
filtr6 pour engendrer un signal de faible frequence afin d'eviter les signaux 
parasites dus essentiellement aux vibrations. La detection d'une inclinaison 

10 omnidirectionnelle peut traduire un souldvement d'une roue de la moto ou une 
inclinaison latdrale. 

Avantageusement, les detecteurs M/A, AC, CV, DC, pourront fournir des 
signaux de type TOR (signal de type tout ou rien, 0 ou 1 binaire, 0 V ou 5 V, 
15 contact ouvert ou ferm6). L'6tat ou le changement d'etat de ces signaux indique v 
que la moto a bouge, a ete secouee, soulevee ou s'est inclinee d'un angle j 
important dans une direction quelconque. 

L'analyse de la concordance peut servir h determiner et k suivre dans le temps 
20 un ou plusieurs ev6nements suspects. II peut s'agir du suivi : 

- d ! un seul parametre tel que : 

. les mouvements ou les vibrations d6tectees en mode prealarme pendant 
un temps pr6determine TVP3, 
25 . une inclinaison detectee en mode prealarme pendant un temps "Tip", 

. un deplacement de la moto detecte par la centrale de localisation en 
mode prealarme sur une distance pr6d6termin6e> 

- d'une combinaison de parametres telle qu'une coupure d'alimentation 
externe, associee a une detection breve de mouvement, 

30 - d'une succession de parametres telle que la perte de verticalite, le moteur 
etant en marche, associee a la detection d f une chute brutale de la vitesse 



par la centrale de localisation, cette combinaison de parametres 
successifs signifiant que Ton est en presence dun accident. 

Comme precedemment mentioned, la moto, ou plus precisement son moteur, 
5 peut se retrouver dans Tun des deux 6tats suivants : 

. ETATJMOT = MOT_MARCHE : le moteur de la moto est en marche, 
. ETATJVIOT = MOTARRET : le moteur de la moto est a Tarret, 
La detection de ETAT_MOT se fera par mesure de la tension de la batterie 
1 0 et comparaison par rapport a un seuil de charge (par exemple de Tordre de 

13 V). 

Le syst&me peut lui-meme se trouver dans Tun des etats suivants qui se 

retrouvent dans les organigrammes des figures 2 et 3 : 
15 . ETATJSYS = HORS_SERVICE : systeme desactive ou hors service, 

. ETATJSYS = SURVEIL_OFF : la surveillance moto est desactivee, 
. ETAT_SYS = SURVEILJVOL : la surveillance vol de la moto est 
activee, 

. ETATJSYS = PREALARME : le systeme a detecte un tenement 
20 suspect, 

. ETAT_SYS = ALARME : d6clenchement d'une alarme vol, 

. ETATJSYS = SURVEIL_ACC : la surveillance accident est activ6e, 

. ETA_SYS = ACCIDENT : declenchement d'une alarme accident. 

25 Avantageusement, le dispositif pourra, en outre, comprendre un recepteur RC 
accord6 sur un 6metteur mont6 dans un boitier de telecommande TC destine h 
6quiper le proprietaire de la moto, ce boitier de telecommande comprenant 
deux boutons Bi, B 2 , a savoir : 



30 



un bouton Bi assurant les fonctions de : 
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. deactivation de la surveillance vol (passage de l'etat SURVEIL_VOL a 
SURVEIL_OFF), 

. acquittement immediat des alarmes et des prealarmes (coupure de la 
communication en cas de la transmission de Talarme), 
. emission systematique d'un signal sonore (BIP) distinctif qui confirme 
la reception du signal de la t61ecommande tout en indiquant l'etat du 
systeme (par exemple trois bips successifs lorsque le systeme est en 
service et un long bip lorsqu'il est hors service), 

- un bouton B 2 (optionnel) permettant de declencher une alarme "appel 
secours" immediate quel que soit l'6tat de la moto ou du systeme. 

Selon l'etat de la moto et du systeme, l'activation du bouton Bi de la 
tSlecommande TC produit l'effet suivant : > 



ETAT_MOT 


ETAT_SYS 


ETAT_SYS suivant i 


MOTARRET 


SURVEIL_VOL 


SURVEIL_OFF 


MOT_ARRET 


PREALARME 


SURVEIL_OFF 


MOTARRET 


ALARME 


SURVEIL_OFF 


MOTMARCHE 


PRE_ALARME 


SURVEIL_ACC 


MOTMARCHE 


ALARME 


SURVEIL_ACC 


MOTMARCHE 


ACCIDENT 


SURVEIL_ACC 



De m&ne, les modules GPS et GSM seront actives (ON) ou desactives (OFF) 
en fonction de l'etat systeme et de l'etat moto selon le tableau suivant qui 
foumit les etats des modules GPS et GSM (ETATJ3S, ETATJ3P) en 
fonction de l'etat systeme ETAT_SYS et de l'etat moteur ETAT MOT : 



j ETAT_SYS 


ETATJMOT 


ETAT_GSM 


ETAT_GPS 


HORS_SERVICE 


MOT_MARCHE 


ON 


ON 






MOT ARRET 


ON/OFF * 


OFF 


SURVEIL_VOL 


MOT ARRET 


OFF 


OFF 

V«^X X 


SURVEIL ACC 


MOT MARPHF 


ON 


ON 


SURVEIL_OFF 


MOT ARRFT 


ON 


OFF 


PRF AT ARMF 


MOT MARCTTF 

IVJLv-/ X IVJLcA. Xv.v^ JUL !_/ 


ON 


ON 


MOT ARRET 

JL VJL V_/ X /JjLVi.\J_j X 


OFF 

V-/X X 


ON 


ALARME 


MOT_MARCHE 


ON 


ON 


MOT_ARRET 


ON 


ON 


ACCIDENT 


MOT_MARCHE 


ON 


ON 



* Le module GSM se met en ON aprds chaque activation du bouton Bi de la 
telecommande ou suite k un arret moteur, pendant un temps Ts de l'ordre de 
trois minutes. Ensuite, il passe automatique en OFF. 



5 Etant entendu que les Stats SURVEILACC et ACCIDENT n'arrivent que si le 
moteur est en marche et que, inversement, les etats SURVEILJ3FF et 
SURVEILJVOL n'arrivent que si le moteur est a l'arrSt. 

Lorsque le systeme est hors service, les fonctions de detection sont inhib^es, 
10 aucime alarme n'est detectee ni renvoyee. Seul le centre de supervision peut 
activer ou desactiver le syst&me. Pour cela il faut suivre la procedure suivante 
qui se trouve illustree sur la figure 2 : 

- Pour effectuer une mise hors service, (d6sactivation) du systeme 
15 (passage a I'etat HORS-SERVTCE) l'operateur doit effectuer les 

operations suivantes : 

. appel du centre de supervision par le proprietaire de la moto pour 

demander la mise hors service du systeme, 
• identification du proprietaire par le centre de supervision qui demande 
20 au proprietaire de lui transmettre son identifiant et/ou son mot de 

passe, 



- 13 - 



. l'appui sur le bouton Bj de la telecommande pour passer en 

SURVEIL_OFF ou la mise en marche de la moto afin d'activer l'unite 

de communication GSM, 
. lorsque la deactivation est faite, remission par le systeme d'un signal 

sonore (Bip), signe de la mise hors service, 
. la verification eventuelle, a tout moment, de l'etat du systeme en 

appuyant sur le bouton Bi de la tel6commande : un bip distinctif 

indique alors que le systeme est hors service. 

- De m§me, pour obtenir la mise en service du systeme, l'operateur doit 
effectuer la sequence operatoire suivante illustree sur la figure 3 : 

. appel du centre de supervision, par le proprietaire de la moto, pour 

demander la mise en service du systeme, > 
. identification du proprietaire de la moto par le centre de supervision 

qui demande au proprietaire son identifiant et son mot de passe, 
. appui sur le bouton Bi de la telecommande pour passer en 

SURVEILOFF ou mise en marche de la moto afin d'activer l'unite . 

GSM, 

. lorsque l'activation est faite, remission d'un signal sonore (Bip), par le 

systeme, signe de la mise en service, 
. verification, a tout moment, de l'etat du systeme par appui sur le 

bouton Bi de la telecommande, un bip distinctif indiquant que le 

systeme est hors service. 

Pour rappeler a l'utilisateur que le systeme est hors service, un bip r6gulier 
peut 6tre 6mis lorsque le moteur est en marche. 

L'etat SURVEIL_OFF est un etat transitoire qui dure au maximum une 
peiiode TS de la mise en surveillance vol, lorsque la moto est a l'arrdt (de 
l'ordre de 3 minutes). Au bout de ce temps, le systeme passe dans l'6tat 




SURVE1L_V0L sauf si le bouton B x de la telecommande est active ce qui 
reinitialise la periode TS. 



Le systeme se met dans cet etat suite aux evenements suivants : 
5 - activation du bouton Bj de la t61ecommande pendant que le moteur est a 
l'arret et ETATJ3 YS = SURVEIL_VOL, 
- arret du moteur pendant que ETAT_SYS = SURVEIL_ACC ou 
ACCIDENT. 

10 Dans cet 6tat, aucune surveillance n'est assurSe, le GPS est desactive. L'unite 
GSM est, quand elle, activee pour permettre au centre de supervision de la 
joindre (pour la mise hors service du systdme par exemple). 



Les sorties possibles de cet 6tat sont les suivantes : 

15 

- d6marrage de la moto : pennet de passer dans l'6tat SURVEIL_ACC qui 
est Tetat normal du systeme lorsque le moteur est en marche, 

- depassement de la periode Ts : pennet d'activer la surveillance vol et de 
revenir dans T6tat SURVEIL_VOL, 

20 - mise hors service du systeme suite k une intervention du centre de 
supervision. 



L ! 6tat SURVEIL_VOL est Tetat qui succede naturellement a Tetat 
STJRVEIL_OFF au bout de la p6riode Ts. Le conducteur est averti que le 
25 systeme est dans cet etat par un signal sonore (BIP-BIP). 

Dans cet etat, la moto est sous surveillance et le dispositif de detection est 
activd. Tout mouvement, vibration, choc ou coupure d'alimentation provoque 
le passage dans l'6tat PRE_ALARME. 



30 
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Dans l'etat SURVEIL_VOL et si la moto est a l'arret, la centrale GPS et l'unite 
GSM sont desactivees, ce qui veut dire qu'il est impossible de joindre le 
systeme a partir du centre de supervision. 

La centrale GPS n'a pas besoin d'etre activee, theoriquement, une moto en 
mode SURVEIL_VOL ne peut pas bouger de sa place. L'unite GSM est 
desactivee par souci d'economie d'energie. 

Les sorties possibles de cet etat sont les suivantes : 

- activation du bouton Bi de la telecommande : permet de passer dans 
l'etat SURVEILJDFF, 

- demarrage de la moto : permet de passer dans l'etat PRE_ALARME. 

Lorsqu'un evenement suspect est detecte en mode SURVEIL_VOL, le 
systeme passe immediatement en mode PRE_ALARME. 



II peut s'agir d*un mouvement, vibration, demarrage du moteur ou coupure de f 
la tension. A partir de la, le GPS est activ6 et des mesures p6riodiques sont 
memorisees. 

En cas de coupure de tension de la batterie, le syst&me surveille la tension et 
passe en mode ALARME au bout d*une periode de temps Tp si la tension est 
toujours absente. 

Lorsque le moteur est a Tarret (ETATJMOT = MOT_ARPJET), le systeme 
analyse les mouvements, les vibrations et l'inclinaison de la moto. Si des 
evenements repetitifs sont d6tectes pendant du temps Tp le systeme passe dans 
l'etat ALARME sinon, il considere qu'il s'agit d'une fausse alarme et il repasse 
en mode SURVEIL VOL. 
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Si le bouton Bl de la telecommande est active, le systeme passe dans l'etat 
SURVEILJDFF pendant un temps Ts avant de repasser dans l'etat 
SURVEILJVOL. 

5 Si, lorsque le moteur est en marche (ETATJMOT = MOTJMARCHE), au 
bout du mdme temps Tp, le bouton Bi de la telecommande n'est pas active, le 
systeme passe dans l'etat ALARME. Ceci est valable meme si entre temps, le 
moteur a et6 arrete. 

10 Dans ce cas, le systeme emet un bip continu pendant toute la periode de 
PREALARM afin de prevenir le conducteur qu'il faut inhiber Talarme en 
appuyant sur le bouton B L de la telecommande. 

Lorsque le syst&me passe dans Tetat ALARME, il active le GSM et tente 
1 5 detablir une communication pour declencher Talarme et envoyer sa position. 

Si la communication est 6tablie, le message d'alarme est envoye d'une fapon 
repetitive jusqu f & reception d'un accuse de reception de la part du centre de 
supervision. 

20 

Le systeme se met k l'6coute et execute les ordres transmis. II reste done actif 
et connect^. La coupure de communication se fera k Tinitiative du centre de 
supervision. 

25 Si la communication n f est pas etablie (probl&ne de reception, ligne 
occup6e> . . .), le systeme effectue des tentatives repetitives. 

Les deux moyens qui permettent de sortir de l'etat ALARME sont : 



30 



- activation du bouton Bi de la telecommande, 
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- mise hors service du systeme par le centre de supervision, ce qui 
ramene le systeme dans Tetat HORS_SERVICE. 

Le systeme passe dans Tetat SURVEIL_ACC dans Tun des deux cas suivants : 

- lors du demarrage du moteur pendant que le systeme est dans Tetat 
SURVEIL-OFF, 

- lors de Tactivation du bouton Bj de la telecommande pendant que le 
moteur est en marche (ETAT_SYS = PPJEALARME, ALARME ou 
ACCIDENT). 

Dans cet etat, le systeme considere qu'il n'existe pas de risque de vol. 

Dans Tetat SURVEIL_ACC, le systeme maintient la surveillance de 
Tinclinaison et Tacquisition de sa position pour detecter une eventuelle pertes* 
de verticalite prolongee qui sera assimilee a un accident Dans ce cas, il passe 
dans Tetat ACCIDENT. x 



La centrale de localisation GPS et Tunit6 de communication GSM sont toutes 
les deux actives dans cet etat. Le systeme est pr£t a recevoir des 
communications du centre et a executer ses ordres. 

Si le moteur est arr6t6, le systeme passe imm6diatement dans Tetat 
SURVEIL_OFF. II restera dans cet etat un temps Ts avant de repasser dans 
Tetat SURVEIL_VOL. 

Lorsque le systeme passe dans Tetat ACCIDENT, il tente d'etablir une 
communication avec le centre comme s'il s'agissait d'une alarme. 

En cas de reussite, il informe le centre de Taccident et de sa position et verifie 
qu'il a bien recu TAQ avant de couper la communication. 
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Le GPS et le GSM restent tons les deux actives. Le systeme reste pret a 
recevoir des communications du centre et a executer ses ordres. 

5 Si la moto est redressee et le moteur toujours en marche, le systeme repasse en 
mode SURVEIL_ACC. 

Si la moto est redressee et le moteur arret6, le systeme passe dans l'etat 
SURVEILJ3FF. 

Les diagrammes Etats-Transition representes figures 2 et 3 decrivent les 
differents etats dans lesquels le systdme peut se retrouver ainsi que les 
conditions de transition d'un etat a un autre et les actions a executer lors de ces 
transitions. Le signe "/" separe les conditions des actions au niveau de chaque 
transition. 

Ce premier diagramme (figure 2) represente le comportement du systeme 
lorsque le moteur est a TarrSt 

20 Selon ce diagramme, pour utiliser la moto 3 Tutilisateur doit appuyer sur le 
bouton Bi de la telecommande afin d'inhiber le systeme d'alarme, cette action 
engendre : 

- soit un signal sonore BIP-BIP-BIP signifiant que Talarme est inhib6e et 
25 que Tutilisateur dispose de trois minutes (Ts) pour demarrer le moteur. 

A defaut, au bout des trois minutes, un signal BIP-BIP signale que 
Talarme a ete reactiv6e, 

- soit un signal sonore prolonge, prevenant que le systeme d'alarme est 
hors service. II convient alors d'appeler le centre de supervision pour 

30 Tactiver (voir proc6dure de mise en service), 



10 
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- si aucun signal sonore n'est emis, il convient d'effectuer plusieurs 
tentatives. II peut s'agir d'un probleme de reception de la 
telecommande. Si rien ne se passe l'utilisateur devra v6rifier la pile de 
la t61ecommande ou s'adresser au concessionnaire. 

Si l'utilisateur demarre la moto avant d'appuyer sur le bouton B] de la 
telecommande, cette derniere action pourra engendrer : 

- soit un BIP continu lui signalant qu'une alarme va etre emise dans les 
dix a quinze secondes. II conviendra alors d'appuyer sur le bouton Bi de 
la telecommande pour desactiver l'alarme, 

- soit un BIP r6gulier toutes les secondes signalant que le systeme 
d'alarme est hors service. Dans ce cas, l'utilisateur aura inter& a appeler;: 
le centre de supervision pour activer le systeme (voir procedure de mise? 
en service). 

Si la moto est bougee a l'arret sans appuyer sur le bouton Bi de la;- 
telecommande, la moto se met discretement en prealarme. Si on continue a lai 
bouger, une alarme est declenchee et envoyee au centre de supervision sans' 
aucun avertissement dans un delai de dix a quinze secondes. 

Pour manoeuvrer la moto, moteur a rarr6t, le bouton B l de la t616commande 
devra done etre utilis6. Une action sur ce bouton donne un temps de manoeuvre 
de trois minutes renouvelables. Chaque fois que ce d61ai est ecoule, un double 
bip est emis. 

En cas de d6clenchement d'alarme, l'utilisateur sera prevenu par le centre de 
supervision. S'il s'agit d'une fausse alerte, il devra appuyer sur le bouton Bi de 
la telecommande afin d'acquitter ralarme en question 
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Cet acquittement est indispensable pour remettre le systeme d'alarme dans son 
etat normal de surveillance et pour d6sactiver les modules GPS et GSM. 

En cas de perte de verticalite prolongee (alarme accident), lorsque le moteur 
5 est en marche, Tinclinaison lat6rale de la moto au-dela de 60° pendant un 
certain temps declenche une alarme accident, le centre de supervision tente de 
joindre l'utilisateur avant de pr6venir les secours. S ! il s'agit d'une fausse alerte, 
il devra appuyer sur le bouton Bi de la telecommande ou redresser la moto 
afin d'acquitter Falarme en question. 

10 

Cet acquittement est indispensable pour remettre le systeme d'alarme dans son 
etat normal de surveillance et pour desactiver les modules GPS et GSM. 

Pour effectuer la mise en service du systeme d'alarme, l'utilisateur devra 
15 appeler le centre de supervision, fournir son code et son mode de passe, 
demander la mise en service de Talarme, activer le bouton Bi de la 
t61ecommande et attendre la confirmation du centre de la mise en service. 

L'utilisateur v6rifiera a chaque moment si la mise en service est effectuee en 
20 appuyant sur le bouton B] de la t61£commande. Si c'est fait, il entendra le 
signal sonore BIP-BIP-BIP. 

Pour la mise hors service du systeme d'alarme, Tutilisateur devra appeler le 
centre de supervision, fournir son code et son mot de passe, demander la mise 
25 en service de l'alarme, activer le bouton Bj de la tel6commande et attendre la 
confirmation du centre de la mise hors service. 

A chaque moment, il est possible de verifier si la mise hors service est 
effectuee en appuyant sur le bouton Bi de la t616commande. Si c'est fait, un 
30 long BIP est 6mis. 
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Une alarme "Appel secours" peut 6tre instantanement declenchee en appuyant 
pendant une seconde sur le bouton B 2 de la telecommande. La transmission de 
Talarme est conditionnee par la couverture GSM. 

Cette fonction est disponible quel que soit l'etat du systeme d'alarme meme s'il 
est hors service. 




Revendications 

1. Procede permettant d f assurer la securite de vehicules deux roues et 
similaires, 

5 caracterise en ce qu'il comprend les etapes suivantes : 

- la detection d'une pluralite de param6tres concernant respectivement le 
fonctionnement du vehicule (marche/arret), la position du v6hicule 
(verticale/inclinee), les dSplacements du v6hicule 

10 (stationnement/roulement), la localisation g6ographique, la presence du 

conducteur sur le v&iicule, 

- la selection, selon une logique de traitement des parametres d6tect6s, 
d'un 6tat systeme parmi une plurality d'etats predetermines incorporant 
un ou plusieurs 6tats sensibles,, 

15 - lors du passage k au moins Tun des etats systeme sensibles, Telaboratdon 

d'un message incluant des donnees ^identification du vehicule, de sa 
position ainsi que des donn6es correspondant k Fetat du systeme, 
l ! 6tablissement d'une connexion t616phonique avec un correspondant 
situe k distance, avec un centre de supervision et la transmission du 

20 message audit correspondant/centre. 

2. Proced6 selon la revendication 1, 

caracteris6 en ce qu'il comprend la determination d'un comportement suspect a 
partir de Tanalyse des susdits param&tres et, a la suite de cette determination, 
25 la transmission d'une alarme et de la position detectee au susdit correspondant 

3. Proced6 selon Tune des revendications 1 et 2, 

caract6ris6 en ce que dans le cas ou lors dudit passage il ne parvient pas a 
effectuer la transmission du susdit message au correspondant, il effectue une 
30 succession de tentatives de connexion jusqu'a ce que la transmission s'effectue. 
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4. Procede selon l'une des revendications 1 a 3, 
caracterise en ce qu'il comprend un mode prealarme ddclenche a la suite de la 
detection d'une modification de l'etat physique. 

5 5. Precede selon l'une des revendications prec6dentes, 

caracteris6 en ce que l'analyse des parametres detectes concerne le suivi : 

- d'un seul parametre tel que : 

. les mouvements ou vibrations detectees en mode prealarme pendant un 
10 temps predetermine TVP3, 

. une inclinaison detectee en mode prealarme pendant un temps "Tip", 
. un deplacement de la moto detecte par la centrale de localisation en 
mode prealarme sur une distance predeterminee, et/ou 

- d'une combinaison de parametres telle qu'une coupure d'alimentation 
1 5 exteme, associee a une detection breve de mouvement, et/ou 

- d'une succession de parametres telle que la perte de verticalite, le moteur 
etant en marche, associee a la detection d'une chute brutale de la vitesse 
par la centrale de localisation, cette combinaison de parametres 
successifs signifiant que Ton est en presence d'un accident 

20 

6. Proc6d6 selon l'une des revendications precedentes, 
caracterise en ce que seul ce centre de supervision est habilit6 a activer ou a 
desactiver le systeme. 

25 7. Proc6d6 selon la revendication 6, 

caracterise en ce qu'il comprend un mode de mise hors service dans lequel les 
fonctions de detection sont inhibees et aucun alarme n'est detectee ni 
renvoyee, ce mode de mise hors service comprenant les etapes suivantes : 

30 - appel d'un centre de supervision par le proprietaire du v6hicule de la 
moto pour lui demander la mise hors service du systeme, 




- identification du proprietaire par le centre de supervision qui demande au 
proprietaire de lui transmette son identifiant et/ou son mot de passe, 

- la commande par le proprietaire d'une fonction de desactivation k 
executer par le centre de supervision, 

5 - lorsque la desactivation est effectuee par le centre de supervision, 
remission d'un signal sonore, signe de la mise hors service. 



8. Procede selon Tune des revendications 6 et 7, 
caracteris6 en ce qu'il comprend xui mode de mise en service comportant les 
10 etapes suivantes : 

- Tappel du centre de supervision par le proprietaire du vehicule pour 
demander la mise en service, 

- Identification du proprietaire du vehicule par le centre de supervision 
1 5 grace a un identifiant et/ou un mot de passe, 

- la commande par le proprietaire d'une fonction d'activation k ex6cuter 
par le centre de supervision, 

- remission d'un signal sonore, signe de la mise en service. 



20 9. Proced6 selon Tune des revendications precedentes, 

caract6rise en ce qu f il comprend un 6tat transitoire d ! arr6t de la surveillance 
(SURVEIL_OFF) qui s'etablit pendant une p6riode (Ts) a compter de la mise 
en surveillance, lorsque le vehicule est a Tarret, et en ce qu'a Tissue de ladite 
periode (Ts), ledit 6tat transitoire est suivi d'un etat SURVEIL_VOL. 

25 

10. Proc6d6 selon Tune des revendications precedentes, 
caracterise en ce qu'il effectue des actions de commandes k la suite de la 
reception de signaux de commande transmis par le centre de supervision (CS). 
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11. Procede selon l'une des revendications precedentes, 
caracterise en ce qu'il combine les susdits parametres pour assurer les 
fonctions suivantes : 

- la detection en marche de perte de verticalite prolongee qui constitue un 
signe potentiel d'accident, 

- la mise en service ou hors service du systeme par le centre de 
supervision (CS), en fonction des informations contenues dans les 
messages transmis par l'unite de communication (UT), par exemple 
dans le but de faciliter les interventions techniques, 

- la memorisation, a intervalle regulier de la position de la moto afin de 
transmettre ces donn6es au centre de supervision, 

- la commande a distance de sorties diverses (Klaxon, clignotant, 
alimentation, ...), 

- la gestion du niveau de la batterie (BAi) afin d'envoyer un message 
d'alerte lorsque ce niveau devient faible. 

12. Procede selon l'une des revendications pr6cedentes, 
caracterise en ce que la detection des comportements suspects est basee sur 
plusieurs types de detection (deplacement/inclinaison, coupure d'alimentation), 
associ6s a une localisation par la centrale de localisation (CL) et a une analyse 
de concordance. 

13. Dispositif permettant d'assurer la s6curite de vehicules deux roues et 
similaires, conformement au procede selon l'une des revendications 
precedentes, 

caracteris6 en ce qu'il comprend un processeur coupl6 a une centrale de 
localisation geographique (CL) et a une unit6 de communication (UT) avec un 
reseau de t61ephonie cellulaire pouvant communiquer avec un correspondant, 
ledit processeur etant en outre reli6 a une pluralit6 de d6tecteurs dont au moins 
un detecteur de marche/arr6t (M/A) du moteur du v6hicule, un d6tecteur (AC) 



# 
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de deplacement du v6hicule et un detecteur d'inclinaison (CV), et a des 
moyens ^identification du vehicule et/ou de son conducteur, et en ce que le 
processeur est programme de maniere a centraliser les donnees provenant des 
detecteurs, a les memoriser, puis k selectionner grace a une logique de 
5 traitement desdites donn6es un etat du dispositif parmi une pluralite d'etats 
predetermines incorporant un ou plusieurs etats sensibles et, lorsqu'il a 
selectionne un etat sensible, a composer un message incluant des donnees 
relatives a cet etat ainsi que des donnees ^identification du vehicule et/ou de 
son conducteur et des donnees de localisation geographiques et a provoquer la 
10 transmission de ce message k destination du correspondant par l'intermSdiaire 
de l'unite de communication et du r6seau de telephonie cellulaire. 

14. Dispositif selon la revendication 12, 

caracteris6 en ce qu'il comprend en outre des moyens de detection de la 
15 marche nonnale du vehicule et /ou des moyens de reconstitution du trajet du 
vehicule a partir des donnees inertielles fournies par un capteur 
accelerom6trique et/ou des donnees de localisation. 

15. Dispositif selon Tune des revendications 13 et 14, 

20 caract6ris6 en ce qu'il comprend des moyens de commande agissant a partir de 
signaux de commande transmis par Tunite de communication. 

16. Dispositif selon Tune des revendications 13 & 15, 

caracterise en ce qu'il comprend une m6moire (Mj) contenant des donnees 
25 ^identification de vehicule et/ou un dispositif de lecture a distance (LD) d'un 
transpondeur (TR) porte par le conducteur du v6hicule et dans lequel se trouve 
memorise un identifiant dudit conducteur. 

17. Dispositif selon Time des revendications 13 & 16, 

30 caracterise en ce que le susdit processeur est en outre connect6 k un circuit de 
synthase vocale comportant une unit6 de m6moire (M 2 ) contenant des donnees 




de deplacement du vehicule et un ddtecteur d'inclinaison (CV), et k des 
moyens ^identification du vehicule et/ou de son conducteur, et en ce que le 
processeur est programme de manifere a centraliser les donn6es provenant des 
d&ecteurs, k les memorises puis a s£lectionner grace a une logique de 

5 traitement desdites donn6es un 6tat du dispositif parmi une plurality d'&ats 
predetermines incorporant un ou plusieurs 6tats sensibles et, lorsqu ! il a 
s61ectionne un etat sensible, a composer un message incluant des donates 
relatives a cet 6tat ainsi que des donnees ^identification du vehicule et/ou de 
son conducteur et des donn6es de localisation ggographiques et a provoquer la 

10 transmission de ce message k destination du correspondant par l f interm6diaire 
de l'unit6 de communication et du r£seau de t616phonie cellulaire. 

14. Dispositif selon la revendication 13, 

caract6ris6 en ce qu'il comprend en outre des moyens de detection de la 
15 marche normale du vehicule et /ou des moyens de reconstitution du trajet du 
vehicule k partir des donnees inertielles fournies par un capteur 
acc^lerometrique et/ou des donnees de localisation. 

15. Dispositif selon Tune des revendications 13 et 14, 

20 caract6ris6 en ce qu'il comprend des moyens de commande agissant a partir de 
signaux de commande transmis par Tunite de communication. 

16. Dispositif selon Tune des revendications 1 3 a 1 5, 

caract6ris6 en ce qu'il comprend une m&noire (Mi) contenant des donnees 
25 ^identification de v6hicule et/ou un dispositif de lecture k distance (LD) d'un 
transpondeur (TR) port6 par le conducteur du vehicule et dans lequel se trouve 
memorise un identifiant dudit conducteur. 

17. Dispositif selon Tune des revendications 13 & 16, 

30 caract6ris6 en ce que le susdit processeur est en outre connect^ k un circuit de 
synthase vocale comportant une unit6 de m6moire (M 2 ) contenant des donnees 
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numeriques correspondant a des phonemes et un encodeur de voix (EV) 
servant a generer des messages audio transmissibles par Tunite de 
communication (UT). 



caract6rise en ce qu f il comprend en outre un r6cepteur (RC), accorde sur un 
emetteur monte dans un boitier de t61ecommande (TC) destine k equiper le 
propri6taire du v6hicule, ce boitier de telecommande comprenant des moyens 
de commande de deactivation de la fonction surveillance et des moyens de 
10 commande permettant de declencher une alarme "appel de secours" immediate 
quel que soit l'6tat du vehicule ou du dispositif. 
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